
6卜
(12) 按照专利合作条约所公布的国际申请

(19) 世界知识 组织
国 际 局

(10) 国际公布号
(43) 国际公布日

2013 年 6月 27 日 （27.06.2013) WO 2013/091479 A1
W P O P C T

(51) 国转 利分类号： (74) 代理人:北京润平知识产权代理有限公司 （RUN-
F04B 49/06 (2006.01) E04G 21/04 (2006.01) PING & PARTNERS); 中国北京市海淀区北四环西
F04B 15/02 (2006.01) 路 9 号银谷大厦 515 室，Beijing 100190 (CN)。

(21) 国际申请号： PCT/CN2012/085953 (81) 指定国（除另有指明，要求每一种可提供的国家保
(22) 国际申请日： 2012 年 12 月 5 日 （05. 12.2012) 护）：AE, AG, AL, AM, AO, AT, AU, AZ, BA, BB, BG,

BH, BN, BR, BW, BY, BZ, CA, CH, CL, CN, CO, CR,
(25) 申職 言： 中文 CU, CZ, DE, DK, DM, DO, DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB,

GD, GE, GH, GM, GT, HN, HR, HU, ID, IL, IN, IS, JP,
(26) 公布语言： 中文 KE, KG, KM, KN, KP, KR, KZ, LA, LC, LK, LR, LS, LT,

LU, LY, MA, MD, ME, MG, MK, MN, MW, MX, MY,(30) 优先权：
MZ, NA, NG, NI, NO, NZ, OM, PA, PE, PG, PH, PL, PT,201 110440679.2 201 1年 12 月 23 日 （23. 12.201 1) CN
QA, RO, RS, RU, RW, SC, SD, SE, SG, SK, SL, SM, ST,

(71) 申请人：中联重科股份有限公司 （ZOOMLION SV, SY, TH, TJ, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ,
HEAVY INDUSTRY SCIENCE AND TECHNOLOGY VC, VN, ZA, ZM, Z
CO., LTD.) [CN/CN]; 中国湖南省长沙市岳麓区银盆

(84) 指定国（除另有指明，要求每一种可提供的地区保南路 361 号，Hunan 410013 (CN )。 护）：ARIPO (BW, GH, GM, KE, LR, LS, MW, MZ, NA,
(72) 发明人：黄毅 (HUANG, Yi); 中国湖南省长沙岳麓 RW, SD, SL, SZ, TZ, UG, ZM, ZW), 喊亚 （AM, AZ,

区银盆南路 361 号，Hunan 410013 (CN) 。 王佳茜 BY, KG, KZ, RU, TJ, TM), 欧洲 (AL, AT, BE, BG, CH,
(WANG, Jiaqian); 中国湖南省长沙岳麓区银盆南路 CY, CZ, DE, DK, EE, ES, FI, FR, GB, GR, HR, HU, IE,

361 号，Hunan 410013 (CN )。 杨文 (YANG, Wen); 中 IS, IT, LT, LU, LV, MC, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO,

国湖南省长沙岳麓区银盆南路 RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM,361 号, Hunan 410013
(CN) GA, GN, GQ, GW, ML, MR, NE, SN, TD, TG)

本国际公布：
- 包括国际检索报告(条约第 2 1条( 3))。

(54) Title: PUMP DISPLACEMENT CONTROLLER, PUMPING SYSTEM, PUMP VEHICLE AND PUMP DISPLACEMENT
CONTROL METHOD

(54) 发明名称 ：泵送排量控制器、泵送系统、泵车及泵送排量控制方法

(57) Abstract: Disclosed i s a pump displacement control
ler (100), comprising a receiving device (10) for receiving
real-time cantilever status information, real-time material
condition information and an expected pump displace
ment; a mapping device (20) with a maximum permitted

2 pump displacement database (21) reflecting the relation
ship between the cantilever status information, material
condition information and a maximum permitted pump

« displacement being pre- stored therein; the mapping device
工 (20) mapping a maximum permitted pump displacement

corresponding to the working mode represented by the
real-time cantilever status information and the real-time
material condition information according to the database
(21) ; a comparison device (30) for comparing the expec
ted pump displacement and the maximum permitted pump
displacement and outputting the smaller one of the two
values as a pump displacement to be applied. Disclosed
are a pumping system using the pump displacement con
troller, a pump vehicle using the pumping system, and a
method for controlling pump displacement using the
pump displacement controller of the pump vehicle. The
device and the method can obtain a safe maximum permit
ted pump displacement according to different working
modes, maintaining working safety.

(57) 摘要:
[见续页]



一种泵送排量控制器 （100) ，包括接收装置 （10) ，用于接受实时臂架姿态信息、实时料况信息以及期望的
泵送排量；映射装置 （20 ) ，预存有反映臂架姿态信息、料况信息与最大许可泵送排量之间关系的最大许可
泵送排量数据库 （2 1 ) ；该映射装置 （20) 根据该数据库 （2 1 ) 映射出与实时臂架姿态信息和实时料况信息
所代表的工况相对应的最大许可泵送排量；比较装置 （30) ，用于比较期望泵送排量与最大许可泵送排量，
并输出二者中较小值作为执行泵送排量。一种采用该泵送排量控制器的泵送系统、采用该泵送系统的泵车以
及采用该泵车泵送排量控制器形成的泵送排量控制方法。该装置和方法可以根据不同工况得到安全的最大许
可泵送排量，保障施工安全。



泵送排量控制器、泵送系统、泵车及泵送排量控制方法

技术领域

本发 明涉及工程机械领域 ，具体地 ，涉及一种用于泵车 的泵送排量控

制器 、包括该泵送排量控制器 的泵送系统 、包括该泵送系统 的泵车 以及泵

送排量控制方法 。

背景技术

混凝土泵车是一种利用压力将混凝土沿管道连续输送 的工程机械 ，其

广泛应用于道路工程 、桥梁工程 、地下工程 、工业与 民用建筑施工等各个

领域 。泵车在泵送混凝土 的过程 中，当其臂架姿态 、泵送料况都确定的条

件下 ，一般来说 ，泵送排量越高 ，液压冲击和混凝土 的流动冲击越大 ，所

以会导致臂架末端 的振动越大 。而在进行混凝土浇注 时，臂架末端软管处

一般安排 了施工人员进行辅助导 向，同时，在末端软管周 围还安排有配合

混凝土浇注而进行捣实等操作的辅助施工人员。因此 ，如果泵送排量过大 ，

则臂架振动过大 ，会给末端软管处的施工人员带来危 险，造成安全隐患。

所 以，亟需一种能够保障施工人员安全 的泵送排量控制设备及方法 。

发明内容

本发 明的 目的是针对现有技术 中泵送排量不当所 引起臂架振动过大造

成安全隐患的缺 陷，提供一种用于泵车 的泵送排量控制器 、包括该泵送排

量控制器 的泵送系统、包括该泵送系统 的泵车 以及泵送排量控制方法 。

为 了实现上述 目的，本发 明提供一种用于泵车 的泵送排量控制器 ，该

控制器包括 ：接收装置 ，用于接收当前臂架姿态信息、当前料况信息 以及

期望 的泵送排量 ；映射装置 ，预存有反映臂架姿态信息、料况信息与最大



许可泵送排量之 间关系 的最大许可泵送排量数据库 ，该映射装置用于根据

该最大许可泵送排量数据库 映射 出与所述 当前臂架姿态信息和所述当前料

况信息所代表 的工况相对应 的当前最大许可泵送排量 ；比较装置 ，用于 比

较所述期望 的泵送排量与所述当前最大许可泵送排量 ，并输 出二者 中的较

小值作为执行泵送排量 。

其次 ，根据本发 明的另一方面 ，本发 明还提供一种泵送系统 ，该系统

包括 ：臂架姿态监测装置 ，用于检测臂架 当前姿态并输 出当前臂架姿态信

息；泵送监测装置 ，用于检测当前料况并输 出当前料况信息；遥控器 ，用

于输出期望的泵送排量；上述用于泵车 的泵送排量控制器 ；泵送执行装置 ，

用于根据泵送排量控制器输出的执行泵送排量进行泵送 。

本发 明还提供一种包括上述的泵送系统的泵车 。

此外 ，本发 明还提供一种用于泵车的泵送排量控制方法 ，该方法包括 :

接收步骤 ：接收当前臂架姿态信息、当前料况信息 以及期望 的泵送排

映射步骤 ：根据预存有反映臂架姿态信息、料况信息 以及最大许可泵

送排量之 间关系 的最大许可泵送排量数据库 映射 出与所述当前臂架姿态信

息和所述当前料况信息所代表 的工况相对应的当前最大许可泵送排量 ；

比较步骤 ：比较所述期望 的泵送排量与所述当前最大许可泵送排量 ，

并输出二者中的较小值作为执行泵送排量 。

通过上述技术方案 ，本发 明提供 的上述泵送排量控制器 、泵送系统 以

及泵送排量控制方法可 以根据不 同的工况得到最大许可泵送排量 ，并且 以

较为安全 的泵送排量进行泵送 ，保障了施工安全 。此外 ，根据优选实施方

式 ，还提供 的了有人模式和无人模式 的区分 ，这样既保障了施工安全 ，也

能在无人模式中加大泵送排量 ，提高工作效率 。

本发 明的其他特 征和优 点将在 随后 的具体实施方式部分予 以详细说

明。



附图说明

附图是用来提供对本发 明的进一步理解 ，并且构成说 明书的一部分 ，

与下面的具体实施方式一起用于解释本发 明，但并不构成对本发 明的限制 。

在 附图中：

图 1 是根据本发 明提供 的泵送排量控制器 的结构框 图；

图 2 是根据一种实施方式的泵送排量控制器 中数据库 的建立流程 ；

图 3 是根据另一种实施方式的泵送排量控制器 中数据库 的建立流程 ；

图 4 是根据本发 明提供 的泵送系统的结构框 图；

图 5 是根据本发 明提供 的泵送排量控制方法 的流程 图。

附图标记说 明

10 接收装置 11 有线接收模块

12 无线接收模块 20 映射装置

2 1 最大许可泵送排量数据库 30 比较装置

100 泵送排量控制器 200 臂架姿态监测装置

300 泵送监测装置 400 遥控器

500 泵送执行装置

具体实施方式

以下结合附图对本发 明的具体实施方式进行详细说 明。应当理解 的是，

此处所描述 的具体实施方式仅用于说 明和解释本发 明，并不用于限制本发

明。

如 图 1 所示 ，本发 明提供 的用于泵车的泵送排量控制器 100 包括 ：接

收装置 10，用于接收当前臂架姿态信息、当前料况信息 以及期望的泵送排

量 ；映射装置 20，预存有反映臂架姿态信息、料况信息 以及最大许可泵送

排量之间关系的最大许可泵送排量数据库 2 1，该映射装置 20 用于根据该最



大许可泵送排量数据库 2 1 映射 出与所述当前臂架姿态信息和所述当前料况

信息所代表 的工况相对应的当前最大许可泵送排量；比较装置 30，用于 比

较所述期望 的泵送排量与所述当前最大许可泵送排量 ，并输 出二者 中的较

小值作为执行泵送排量 。

其中，所述接收装置 10 可 以为各种通过有线或者无线通信方式进行接

收的装置 。由于臂架姿态信息和料况信息多来 自于传感器 的输 出信号 ，所

以一般采用 电缆、CAN 总线等有线传输方式接收 ，而期望的泵送排量是指

通过操作遥控器所选择 的泵送排量 ，一般通过射频等无线传输方式发送给

泵送排量控制器 。因此 ，该接收装置 10 可 以包括有线接收模块 11 和无线

接收模块 12，其中有线接收模块 11用于接收当前臂架姿态信息和当前料况

信息，无线接收模块 12 用于接收期望的泵送排量 。有线接收模块 11 优选

为 CAN 收发器 。无线接收模块 12 优选为射频收发器 。

其 中，臂架姿态信息优选为各臂节与水平面 的倾角值 ，料况信息优选

为泵送压力值 。当然 ，除此之外 ，也可 以是其他参数 ，例如臂架姿态信息

可 以是各臂节与其他参考平面 的夹角值 ，料况信息也可 以包括物料 的特性

参数等等 。

除了采集 当前臂架姿态信息和当前料况信息之外 ，根据本发 明的优选

实施方式 ，如 图 1 中虚线所示 ，接收装置 10 还会接收施工模式信息，该施

工模式信息用于指示泵车当前施工环境处于有人模式还是无人模式 。该施

工模式信息优选是操作机手通过遥控器发 出的，因此也是优选通过接收装

置 10 的无线接收模块 12 接收。" 有人模式 " 是指施工时臂架周 围 （尤其是

臂架末端软管周 围）有施工人员，" 无人模式 " 是指施工时臂架周 围 （尤其

是臂架末端软管周 围）没有施工人员，接收该施工模式信息是为 了区分当

前泵车周 围是有人还是无人 ，从而决定 了后面将介绍的对最大许可泵送排

量的选择 。

所述映射装置 20 的核心即为最大许可泵送排量数据库 2 1 ( 下面简称为



" 数据库 " ) ，其预存到控制器 100 中，具有反映臂架姿态信息、料况信息

与最大许可泵送排量之 间的关系 。关系可 以以查找表 的方式存储在数据库

2 1 中，其中臂架姿态信息和料况信息决定 了当前 的工况 ，映射装置 20 根据

该工况选择查找表 中与该工况对应 的最大许可泵送排量作为当前最大许可

泵送排量 。由于查找表容量有 限，可能不能涵盖全部 的工况 ，在选择时选

择与当前工况最接近 的工况即可 。

所谓 " 最大许可泵送排量 " 是指在臂架 的振动烈度不超过一振动烈度

阈值 的条件下所允许 的最大许可泵送排量 。其 中，所述振动烈度 阈值是预

先设置 的，一般为不会导致臂架振动伤人 的安全振动烈度 阈值 。优选情况

下 ，为 了在满足安全施工 的前提下 ，又可在无人时增大生产效率 ，该振动

烈度 阈值又可分为有人模式下 的振动烈度 阈值和无人模式下 的振动烈度 阈

值 。一般而言 ，有人模式下 的振动烈度 阈值小于无人模式下 的振动烈度 阈

值 ，这是因为 ，在有人时要避免臂架振动过大而伤人 ，所 以振动烈度 阈值

要小，例如可 以为 0.2 ，又称为安全振动烈度 阈值 ；而无人时不必考虑伤人

的问题 ，而只需考虑臂架所能承受的振动烈度 即可 ，例如可 以为 0.5 ，所 以

又称为最大振动烈度 阈值 。由于在此优选实施方式 中，所述振动烈度 阈值

对有人模式和无人模式进行 了区分 ，所 以数据库 中的针对 同一工况下 的最

大许可泵送排量也对这两种模式进行 了区分 ，分为有人模式下 的最大许可

泵送排量和无人模式下 的最大许可泵送排量 ，对于 同一工况而言 ，有人模

式下的最大许可泵送排量小于无人模式下的最大许可泵送排量 。

这样 ，当区分泵车的施工模式是有人模式还是无人模式时，也就是说 ，

泵送排量控制器 100 的接收装置 10 还接收到上述施工模式信息时，映射装

置 20 还根据该施工模式信息选择与该工况对应 的针对 当前的施工模式 的最

大许可泵送排量作为当前最大许可泵送排量 。

下面结合 图 2 和 图 3 介绍上述数据库 2 1 的建立流程 。该数据库 2 1 是

通过大量实验获取实验数据建立 的，实验流程如 图 2 或 图 3 所示 。首先 ，



选定一个工况 ，即选定一组臂架姿态信息和料况信息。例如臂架姿态信息

可 以为各臂节的倾角组合 （Θ1，Θ2 ，Θ3，Θ4 , ），料况信息可 以为一泵

送压力值 。如果区分施工模式 的话 ，还应选定施工模式是有人模式还是无

人模式 ，实质上是选定振动烈度 阈值是有人模式下 的振动烈度 阈值还是无

人模式下 的振动烈度 阈值 。

然后 ，以一泵送排量在上面选定的工况下进行泵送 ，计算当前 的臂架

振动烈度 ，并与振动烈度 阈值相 比较 ，如果当前振动烈度恰好等于振动烈

度 阈值 ，则当前 的泵送排量就是最大许可泵送排量 。除了这种情况之外 ，

均需要调整当前泵送排量 以寻求最大许可泵送排量 。

调整泵送排量 以寻求使得振动烈度不超过振动烈度 阈值 的最大许可泵

送排量的具体过程可 以有多种实施方式 ，图 2 和 图 3 分别给 出了不 同的实

施方式 。

例如 ，如 图 2 所示 ，如果当前振动烈度大于振动烈度 阈值 ，则将当前

的泵送排量减小 AQ; 如果当前振动烈度小于振动烈度 阈值 ，则将当前 的泵

送排量增大 A Q 。其中 A Q 为每次调整的步长 ，其大小与需要的精度有关 ，

可 以按需要设定 。在不断调整泵送排量 的过程 中，就能找到使得振动烈度

不超过振动烈度 阈值 的最大许可泵送排量 。

在调整 了泵送排量之后 ，判断上次调整与本次调整是否是相反的调整 ，

如本次是增大泵送排量 ，则判断上次是否是减小泵送排量 ，反之亦然 。如

果前后两次调整恰好是相反的调整 ，则意味着这两次的泵送排量跨越 了最

大许可泵送排量 ，这样 ，从 中选取二者 中较小的一个泵送排量作为对应于

该工况 的最大许可泵送排量 。从而对应于上述工况 （臂架姿态信息和料况

信息），将得到最大许可泵送排量对应存储到数据库 中。

又如 ，如 图 3 所示 ，与 图 2 的流程类似 ，只不过在 比较当前振动烈度

与振动烈度 阈值之后 ，调整泵送排量之前 ，先判断上次调整与本次调整是

否是相反的调整 ，这样避免了泵送排量调整过于频繁 。例如在 图 2 的实施



方式中，如果当前振动烈度小于振动烈度 阈值 ，泵送排量的调整可能会 出

现先增大 而后又马上减小 的情况 。而在 图 3 的实施方式中，如果判

断当前振动烈度小于振动烈度阈值 ，并且上次泵送排量是减小了 AQ, 则可

以直接使用当前的泵送排量作为最大许可泵送排量 。而如果上次泵送排量

是增大 AQ, 那么意味着泵送排量还是偏小，还需要再次增大 AQ。如果判

断当前振动烈度大于振动烈度阈值 ，那么不管上次泵送排量是增大 还是

减小 AQ 都将泵送排量减小 AQ, 只不过如果上次泵送排量是增大 AQ, 则

此次减小 之后得到的泵送排量即可作为最大许可泵送排量，而如果上次

泵送排量是减小 AQ, 则意味着泵送排量还是偏大 ，还需要再次减小 AQ 。

然后 ，按照 同样 的方式对其他工况进行实验 ，得到各种工况的最大许

可泵送排量，以构成数据库 。

当然，图 2 和 图 3 所给出的数据库建立流程只是作为一种示例 ，其他

适用的数据库建立方式均可 以采用 。

在映射装置 20 根据数据库 2 1 映射出当前最大许可泵送排量之后，比

较装置 30 就 比较该当前最大许可泵送排量与期望的泵送排量。如果期望的

泵送排量超过当前最大许可泵送排量 ，则意味着如果 以期望的泵送排量进

行泵送 的话 ，臂架振动会超 出安全振动烈度或最大振动烈度 ，会产生安全

隐患，所 以这时要 以当前最大许可泵送排量作为执行泵送排量输出。而如

果期望的泵送排量小于当前最大许可泵送排量 ，则意味着期望的泵送排量

是安全的，所 以这时可 以以期望的泵送排量作为执行泵送排量输出。总而

言之，比较装置 30 将二者中较小值作为执行泵送排量输出。

图 4 为本发 明提供的用于泵车的泵送系统，该系统包括 ：臂架姿态监

测装置 200 ，用于检测臂架当前姿态并输出当前臂架姿态信息；泵送监测装

置 300 ，用于检测当前料况并输出当前料况信息；遥控器 400 ，用于输出期

望的泵送排量；上述泵送排量控制器 100; 以及泵送执行装置 500 ，用于根

据泵送排量控制器输出的执行泵送排量进行泵送 。



其中，所述臂架姿态监测装置 200 可 以包括安装在臂节上的多个倾角

传感器 ，实时监测每段臂节与水平面或参考平面 的夹角 ，以输 出一组倾角

值作为当前臂架姿态信息。

所述泵送监测装置 300 可 以包括压力传感器 ，用于实时检测泵送 的压

力值 ，作为当前料况信息。

遥控器 400 即可 以为 目前所使用 的泵送遥控器 ，上设置有多个旋钮 ，

用于选择期望 的泵送排量 ，并通过无线通信 的方式传送到泵送排量控制器

100 。如若还需要发送施工模式信息，则需要在遥控器 400 上加装一个施工

模式选择开关 ，该开关可 以为切换开关或按钮等等 ，用于根据 当前施工模

式是有人模式还是无人模式输 出施工模式信息 。该施工模式信息也是通过

无线通信方式传送到泵送排量控制器 100 的。

所述泵送执行装置 500 可 以为能够调节泵送排量 的变量泵 ，或者可 以

为泵和发动机 的组合 。 目前变量泵 的泵送排量有一定限制 ，一般较低 的泵

送排量可 以通过控制变量泵 的泵送排量实现 ，而对于较高的泵送排量 ，则

还需要通过调节发动机 的转速实现 。

本发 明还提供一种泵车 ，包括上述泵送系统 。

此外 ，如 图 5 所示 ，本发 明还提供一种用于泵车的泵送排量控制方法 ，

该方法包括 ：

接收步骤 ：接收当前臂架姿态信息、当前料况信息 以及期望 的泵送排

映射步骤 ：根据预存有反映臂架姿态信息、料况信息 以及最大许可泵

送排量之 间关系 的最大许可泵送排量数据库 映射 出与所述当前臂架姿态信

息和所述当前料况信息所代表 的工况相对应的当前最大许可泵送排量 ；

比较步骤 ：比较所述期望 的泵送排量与所述当前最大许可泵送排量 ，

并输出二者中的较小值作为执行泵送排量 。

其 中这三个步骤分别对应于上述泵送排量控制器 中的接收装置 、映射



装置和 比较装置 。其 中的最大许可泵送排量数据库也是相 同的，相 同的内

容不再赘述 。

尤其需要说 明的是，优选地 ，上述接收步骤还可 以接收施工模式信息，

该施工模式信息用于指示泵车当前施工环境处于有人模式还是无人模式 ；

所述映射步骤 中的最大许可泵送排量数据库 中针对 同一工况 的最大许可泵

送排量分为有人模式下 的最大许可泵送排量和无人模式下 的最大许可泵送

排量 ，其 中对于 同一工况 ，有人模式下 的最大许可泵送排量小于无人模式

下 的最大许可泵送排量 ，并且映射步骤根据所述施工模式信息选择与所述

当前臂架姿态信息和所述当前料况信息所代表 的工况对应 的针对 当前 的施

工模式的最大许可泵送排量作为当前最大许可泵送排量 。

本发 明提供的上述泵送排量控制器 100、泵送系统 以及泵送排量控制方

法可 以根据不 同的工况得到最大许可泵送排量 ，并且 以较为安全 的泵送排

量进行泵送 ，保障了施工安全 。此外 ，根据优选实施方式 ，还提供 的了有

人模式和无人模式 的区分 ，这样既保障了施工安全 ，也能在无人模式 中加

大泵送排量 ，提高工作效率 。

以上结合 附图详细描述 了本发 明的优选实施方式 ，但是 ，本发 明并不

限于上述实施方式 中的具体细节 ，在本发 明的技术构思范 围内，可 以对本

发 明的技术方案进行多种简单变型 ，这些简单变型均属于本发 明的保护范

围。。

另外需要说 明的是 ，在上述具体实施方式 中所描述 的各个具体技术特

征 ，在不矛盾 的情况下 ，可 以通过任何合适 的方式进行组合 ，为 了避免不

必要的重复，本发 明对各种可能的组合方式不再另行说 明。

此外 ，本发 明的各种不 同的实施方式之 间也可 以进行任意组合 ，只要

其不违背本发 明的思想 ，其 同样应当视为本发 明所公开的内容 。



权利要求

1. 一种用于泵车的泵送排量控制器 （100) ，该控制器 （100) 包括 ：

接收装置 （10 ) ，用于接收当前臂架姿态信息、当前料况信息 以及期望

的泵送排量；

映射装置 （20 ) ，预存有反映臂架姿态信息、料况信息与最大许可泵送

排量之 间关系 的最大许可泵送排量数据库 （21 ) ，该映射装置 （20 ) 用 于根

据该最大许可泵送排量数据库 （21 ) 映射 出与所述当前臂架姿态信息和所述

当前料况信息所代表 的工况相对应的当前最大许可泵送排量 ；

比较装置 （30 ) ，用于 比较所述期望的泵送排量与所述当前最大许可泵

送排量 ，并输出二者中的较小值作为执行泵送排量 。

2 . 根据权利要求 1 所述的控制器 ，其中，所述接收装置 （10) 包括有

线接收模块 （11) 和无线接收模块 （12 ) ，其 中有线接收模块 （11) 用 于接

收当前臂架姿态信息和当前料况信息，所述无线接收模块 （12 ) 用于接收期

望的泵送排量 。

3 . 根据权利要求 1 所述的控制器 ，其中，所述臂架姿态信息为各臂节

与水平面或参考平面的夹角的倾角值 ，所述料况信息为泵送压力值 。

4 . 根据权利要求 1 所述的控制器 ，其中，所述接收装置 （10) 还接收

施工模式信息，该施工模式信息用于指示泵车当前施工环境处于有人模式还

是无人模式；

所述映射装置 （20) 的所述最大许可泵送排量数据库 （21 ) 中针对 同一

工况 的最大许可泵送排量分为有人模式下 的最大许可泵送排量和无人模式



下 的 最 大 许 可 泵 送 排 量 ，其 中 对 于 同 一 工 况 ，有 人 模 式 下 的 最 大 许 可 泵 送 排

量 小 于 无 人 模 式 下 的 最 大 许 可 泵 送 排 量 ，并 且 该 映 射 装 置 （20 ) 根 据 所 述 施

工 模 式 信 息 选 择 与 所 述 当 前 臂 架 姿 态 信 息 和 所 述 当 前 料 况 信 息 所 代 表 的 工

况 对 应 的 针 对 当 前 的 施 工 模 式 的 最 大 许 可 泵 送 排 量 作 为 当 前 最 大 许 可 泵 送

排 量 。

5 . 根 据 权 利 要 求 1 所 述 的 控 制 器 ， 其 中 ， 所 述 最 大 许 可 泵 送 排 量 数 据

库 （21 ) 按 照 如 下 流 程 建 立 ：

选 定 一 组 臂 架 姿 态 信 息 和 料 况 信 息 作 为 一 个 工 况 ；

以一 泵 送 排 量 在 所 选 定 的 工 况 下 进 行 泵 送 ；

计 算 当 前 的 臂 架 振 动 烈 度 ；

将 当 前 的 臂 架 振 动 烈 度 与 振 动 烈 度 阈 值 相 比 较 ；

如 果 当 前 的 臂 架 振 动 烈 度 等 于 振 动 烈 度 阈 值 ，则 以 当 前 的 泵 送 排 量 作 为

最 大 许 可 泵 送 排 量 ，否 则 调 整 当 前 的 泵 送 排 量 以 获 得 使 得 臂 架 振 动 烈 度 不 超

过 振 动 烈 度 阈 值 的 最 大 许 可 泵 送 排 量 ； 以及

将 该 最 大 许 可 泵 送 排 量 对 应 于 所 述 工 况 存 储 。

6 . 一种 泵 送 系 统 ， 该 系 统 包 括 ：

臂 架 姿 态 监 测 装 置 （200) ，用 于 检 测 臂 架 当 前 姿 态 并 输 出 当 前 臂 架 姿 态

信 息 ；

泵 送 监 测 装 置 （300 ) ， 用 于 检 测 当 前 料 况 并 输 出 当 前 料 况 信 息 ；

遥 控 器 （400) ， 用 于 输 出 期 望 的 泵 送 排 量 ；

根 据 权 利 要 求 1-5 中 任 一 项 权 利 要 求 所 述 的 用 于 泵 车 的 泵 送 排 量 控 制 器

( 100 ) ;

泵 送 执 行 装 置 （500 ) ， 用 于 根 据 泵 送 排 量 控 制 器 （100) 输 出 的 执 行 泵



送 排 量 进 行 泵 送 。

7 . 根 据 权 利 要 求 6 所 述 的 系 统 ，其 中 ，所 述 臂 架 姿 态 监 测 装 置 （200)

包 括 安 装 在 臂 节 上 的 多 个 倾 角 传 感 器 ，实 时 监 测 每 段 臂 节 与 水 平 面 或 参 考 平

面 的 夹 角 ， 以输 出 一 组 倾 角 值 作 为 当 前 臂 架 姿 态 信 息 。

8 . 根 据 权 利 要 求 6 所 述 的 系 统 ，其 中 ，所 述 泵 送 监 测 装 置 （300) 包 括

压 力 传 感 器 ，用 于 实 时 检 测 泵 送 的压 力 值 作 为 当 前 料 况 信 息 。

9 . 根 据 权 利 要 求 6 所 述 的 系 统 ，其 中 ，所 述 遥 控 器 （400) 具 有 施 工 模

式 选 择 开 关 ，用 于 根 据 当 前 施 工 模 式 是 有 人 模 式 还 是 无 人 模 式 输 出施 工 模 式

信 息 。

10. 一 种 泵 车 ，包 括 根 据 权 利 要 求 6-9 中任 一 项 权 利 要 求 所 述 的 泵 送 系

统 。

11 . 一种 用 于 泵 车 的 泵 送 排 量 控 制 方 法 ， 该 方 法 包 括 ：

接 收 步 骤 ：接 收 当 前 臂 架 姿 态 信 息 、当 前 料 况 信 息 以及 期 望 的 泵 送 排 量 ;

映 射 步 骤 ：根 据 预 存 有 反 映 臂 架 姿 态 信 息 、料 况 信 息 以及 最 大 许 可 泵 送

排 量 之 间 关 系 的 最 大 许 可 泵 送 排 量 数 据 库 映 射 出 与 所 述 当 前 臂 架 姿 态 信 息

和 所 述 当 前 料 况 信 息 所 代 表 的 工 况 相 对 应 的 当 前 最 大 许 可 泵 送 排 量 ；

比较 步 骤 ：比较 所 述 期 望 的 泵 送 排 量 与 所 述 当 前 最 大 许 可 泵 送 排 量 ，并

输 出 二 者 中 的 较 小 值 作 为 执 行 泵 送 排 量 。

12. 根 据 权 利 要 求 11 所 述 的 方 法 ，其 中 ，所 述 臂 架 姿 态 信 息 为 各 臂 节

与 水 平 面 或 参 考 平 面 的 夹 角 的倾 角 值 ，所 述 料 况 信 息 为 泵 送 压 力 值 。



13 . 根据权利要求 11 所述的方法 ，其中，所述接收步骤还接收施工模

式信息，该施工模式信息用于指示泵车当前施工环境处于有人模式还是无人

模式；

所述 映射步骤 中的最大许可泵送排量数据库 中针对 同一工况 的最大许

可泵送排量分为有人模式下 的最大许可泵送排量和无人模式下 的最大许可

泵送排量 ，其 中对于 同一工况 ，有人模式下的最大许可泵送排量小于无人模

式下的最大许可泵送排量 ，并且映射步骤根据所述施工模式信息选择与所述

当前臂架姿态信 息和所述当前料况信息所代表 的工况对应 的针对 当前 的施

工模式 的最大许可泵送排量作为当前最大许可泵送排量 。

14. 根据权利要求 11 所述 的方法 ，其中，所述最大许可泵送排量数据

库按照如下流程建立 ：

选定一组臂架姿态信息和料况信息作为一个工况；

以一泵送排量在所选定的工况下进行泵送 ；

计算当前的臂架振动烈度 ；

将当前的臂架振动烈度与振动烈度 阈值相 比较；

如果当前的臂架振动烈度等于振动烈度 阈值 ，则 以当前的泵送排量作为

最大许可泵送排量 ，否则调整当前的泵送排量 以寻求使得臂架振动烈度不超

过振动烈度 阈值 的最大许可泵送排量；以及

将该最大许可泵送排量对应于所述工况存储 。
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